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PLC dimanfaatkan karena umum dipakai di industri saat ini dan 
mempunyai keunggulan, selain kemudahannya untuk diprogram (berbasis 
diagram ladder), juga fleksibilitas tinggi, pilot running, serta 
menyederhanakan komponen- komponen sistem kontrol seperti counter,
dan timer, serta menggunakan tenaga penggerak elektro pneumatik. 
SCADA (Supervisory Control And Data Acquisition) dipakai untuk 
memantau pengontrolan proses yang sedang berjalan. Kelebihan 
penggunaan SCADA yaitu dapat memonitoring secara langsung proses dari 
jarak jauh. 
Tugas akhir ini diwujudkan untuk memodifikasi kinerja prototipe 
robot pemilah barang logam dan non-logam dengan sistem kontrol 
memanfaatkan PLC SIEMENS S7-200 untuk mengontrol, yang diprogram 
dengan diagram ladder, dan proses termonitoring dengan sistem SCADA 
sederhana yang meliputi tombol start-stop dan reset, serta monitoring
proses. Sehingga untuk kedepannya miniatur alat ini dapat  bekerja  secara 
otomatis, dan manusia hanya memantau dari jauh. 
Berdasarkan realisasi dan uji percobaan, alat dapat bekerja dengan 
baik. Namun saat difungsikan secara maksimal dan terus – menerus, dapat 
mengalami kesalahan proses sebesar 16,7 persen, yang dapat diakibatkan 
oleh kemampuan kerja compresor, proximity, dan juga selenoid valve.
Kata kunci : Kontrol, PLC, SCADA. 
vABSTRACT 
Today  PLC is commonly used in industry and have the advantage, 
besides its simplicity to be programmed (based ladder diagram), also highly 
flexibel, the pilot running, as well as simplifyied control system components 
such as counters, and timers, and using electro pneumatic propulsion. 
SCADA (Supervisory Control And Data Acquisition) is used to monitoring 
control processes those are running. The Advantage of using SCADA is 
able to monitor the process from a distance. 
 The final task is realized to improve the performance of the Splitter 
Robot of  metal and non-metal object with control system utilizing PLC 
SIEMENS S7-200 to control, which is programmed with ladder diagrams, 
and monitored process with a simple SCADA system which includes start-
stop button and reset, and monitoring process. So for future, miniaturized 
tools can work automatically, and humans only monitor from a distance. 
 Based on the experimental realization and testing, the device can  
work well. But when functioned optimally and continously, the result 
achieved undergone a process of discrepancy of 16.7 percent, which can be 
caused by the ability of the compressor, proximity, and also selenoid valve. 
Keywords : Control, PLC, SCADA. 
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